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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨
本論文は,自動車の走行制御で特に重要な高速制御性を実現するために行った自動車制御用集積回路の
高速化とその演算アルゴリズムに関する研究をまとめたもので,得られた主な成果は次の通りである｡
1.桁上げが上位桁に伝搬しない冗長2進加算を用いた乗算器を設計 ･試作し,その高速性とLSI化
のしやすさを実証した｡また,表現に0,1,-1の3倍を用いる冗長2進表現での大きな課題である信
号線の増加に対して,信号線の増加が少ない新しい加算アルゴリズムを考案するとともに冗長2進表現で
の最適符号割り付けにより,回路規模の小さい高速加算器を実現した｡
2.人の操作に近い制御が可能なファジイ制御を自動車に適用するために,高速推論が可能なファジイ
制御用LSIを開発して,制御に適用し,目標通りの高速性とファジイ制御の有用性を実証した｡
3.自動車制御用コンピュータの小型化や共通化をはかるため,マイクロコンピュータの周辺回路を置
き換えるプログラマブルなLSIを開発して,効果を実証した｡また,自動車での高信頼性要求にこたえ
a.ために,プログラム暴走を起こしにくい高信頼化技術を提案し,LSIに組み込みを行った.
4.自動車での1000分の1秒程度のリアルタイム制御を機能分散型システムで実現するため,従来の高
速通信方式に比べ 1桁以上小さな回路で実現可能な簡易型通信方式を考案 ･実装し,機能分散型エンジン
制御に適用可能なことを実証した｡
-2061-
5.0.1秒以内で対象物認識が必要な走行環境認識用画像処理に関して,従来できなかった毎画面処理
を可能とする線分抽出の新しいアルゴリズ与を考案 ･実装し,走行路認識に適用し,0.1秒以内で認識が
可能なことを実証した｡
以上,要するに,本論文は自動車制御用集積回路の高速化に関して,いくつかの新しい提案を行い,こ
れを開発 ･実装することによりその効果を実証したものであり,学術上,実際上寄与するところが少なく
ない｡よって本論文は博士 (工学)の学位論文として価値あるものと認める｡また,平成9年1月27日,
論文内容とそれに関連した事項について試問を行った結果,合格と認めた｡
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